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Ausgangslage: Drohnen werden in der
Photogrammetrie eingesetzt, insbesondere aufgrund
ihrer Fahigkeit, schwer zugangliche Gebiete wie
unebenes Gelande, hohe Strukturen oder abgelegene
Orte zu erreichen. Im Vergleich zu traditionellen
Vermessungsmethoden bieten sie oft Kostenvorteile
sowohl in der Anschaffung als auch im Betrieb. Bei
der Nutzung von Konsumerdrohnen besteht jedoch
eine wesentliche Herausforderung in der ungenauen
Erfassung von Koordinaten. Dies beeintrachtigt die
Prazision und Genauigkeit der resultierenden 3D-
Modelle und Karten. Das Ziel dieser Arbeit besteht
darin, das Verfahren der Echtzeitkinematik (RTK)
anzuwenden, um hochprazise Koordinaten den von
einer Konsumerdrohne aufgenommenen Bildern
zuzuordnen.

Vorgehen: Basierend auf einer GPS-Vorrichtung fir
die "DJI Mavic Air 2" Drohne aus einer friiheren Arbeit
wurde eine neue Vorrichtung mit RTK-Funktionalitat
entwickelt. Die Vorrichtung ermdglicht es, prazise
Koordinaten zu empfangen und auf einer SD-Karte zu
speichern. In der Programmiersprache Python wurde
ein Verarbeitungsskript entwickelt, das die
Koordinaten der aufgenommenen Bilder im Post-
Processing den RTK-Koordinaten der Vorrichtung
Uber einen Zeitstempel zuordnet und ersetzt. Zur
Bestimmung des Offsets zwischen den von der
Vorrichtung empfangenen Koordinaten und dem
Brennpunkt der Kamera unter variablen Roll-, Pitch-
und Yaw-Winkeln des Gimbals wurde eine
Kalibrierung mittels der Photogrammetriesoftware
Metashape durchgefiihrt. Daraus wurde ein
Korrekturpolynom abgeleitet, welches in das
Verarbeitungsskript integriert wurde. Das Skript
wurde ebenfalls um eine Benutzeroberflache erganzt,
um die Bedienung zu vereinfachen.

Ergebnis: Die Evaluation der Genauigkeit der
korrigierten RTK-Koordinaten mittels
Photogrammetriesoftware hat gezeigt, dass eine
signifikante Verbesserung gegeniiber den
urspringlichen Koordinaten der "DJI Mavic Air 2"
Drohne erreicht wurde. Durch die Integration der
RTK-Vorrichtung und die anschliessende Kalibrierung
sowie Korrektur im Verarbeitungsskript kbnnen
Konsumerdrohnen fiir prazise photogrammetrische
Messungen eingesetzt werden.

GNSS RTK Vorrichtung
Eigene Darstellung

Kamerapositionen
Agisoft Metashape Software

Fehler Koordinaten mit RTK-Vorrichtung und Korrektur (ohne Ausreisser)

Eigene Darstellung

Fehler Koordinaten mit RTK und Korrektur < 0.1 Meter

Anzahl Messungen
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0.0219
0.0247
0.0276
0.0305
0.0334
0.0362
0.0391
0.0420

-- +1 Std Dev: 0.0156

0.0563
0.0592
0.0621
0.0649
0.0678
0.0707
0.0735
0.0764
0.0793
0.0822
0.0850
0.0879
0.0908
0.0936
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